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Felepités

« Kismeéretl UAV-k szabalyozasi kérdesei
* A négyrotoros helikopter bemutatasa
* A helikopter szabalyozo rendszere

— Felépités

— A komponensek mikodése

« Backstepping alapu szabalyozo, palyakovet6 algoritmus,
allapotbecsld

« Az algoritmus implementalasa MPC555 alapu fedélzeti
szamitogepen

* Valos ideju tesztek bemutatasa

« Osszefoglal6d
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Kismeéretu UAV-K szabalyozasa

« Altalaban alulaktualt rendszerek

(a szabadsagfokok szama nagyobb a
beavatkozo jelek szamanal)

— Négyrotoros helikopter esetén
4 beavatkozo jel <« 6 szabadsagfok

* A rotorok fordulatszama

« Bonyolult szabalyozasi algoritmusok
— Nemlinearis rendszermodell

— Allapotbecslés
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Kismeéretu UAV-K szabalyozasa

* A szabalyozashoz alkalmazott modell csupan
kozeliti a valodi rendszer viselkedését

— A valddi helikopter nem modellezett dinamikajat is
figyelembe lehet venni

* A kulonbozo0 eredetu meresi zajokat el kell
tudnia nyomni a szabalyozonak

— Kiterjesztett Kalman-szlr6k alkalmazasa egy
lehetséges megoldas

— Robusztus szabalyozasi technikak alkalmazasa
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UAV szabalyozas < valos ideju mukodes

 Nagy szamitasi kapacitas szukseéges

— Bonyolult algoritmusok

Nemlinearis rendszer allapotbecslése

Kulonféle szenzorok (kameras és inercialis mérérendszer) mert
jeleinek feldolgozasa szenzorfuzio segitségével

— Kis mintavételi id6 szokséges, részben a jarmi mérete miatt

Mas megkozelités: elosztott megvaldsitas

« Tovabbi probléma

— Szinkronizalt kommunikacio a rendszerkomponensek kozott
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A negyrotoros helikopter

« Mdkodés
— 4 rotor fix allasszoggel
— 2-2 rotor azonos iranyban forog

— Fordulatszamok vezérlése decentralizalt
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A helikopter szabalyozo rendszere

* A szabalyozasi szintek
— Palyageneralas
— Palyakoveteés
— A helikopter stabilizalasa
— Allapotbecslés
— Motorok szabalyozasa

MPCb555

Palyakovetés

Szabdalyozas

Allapotbecslﬁ
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A palya megadasa es kovetése

* A palya megadasa

— A térbeli palyakoordinatak és a z-tengely koruli
elforgatas minden sarokponthoz

— Moddositas vezeték nélkuli csatornan

* A sarokpontok bejarasa

— A tovébblépés feltételei
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A helikopter stabilizalasa

* A szabalyozas célja a helikopter vizszintes
sikban tartasa eloirt pozicidoban és iranyban

« Szabalyozas nemlinearis modell alapjan
backstepping technikaval
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Allapotbecslés

* A szabalyozas szamitasigényes alegysege
— Keét kiterjesztett Kalman-szirét tartalmaz

» Orientacid és pozicid becslése, mérések pontosabba tétele

(szengor bias becsle
Az IMU és a latérendszer méréseit veszi alapul
— A gyorsulason és szogsebessegen.koordinata-transzformaciot
kell végezni
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A fedélzeti szamitogep felépitese

A rendszer felépitése

Képfeldolgozas

— 4 decentraIiZéIt ikacio szabalyozé RF kapcsolata
fordulatszam-szabalyozas

— Szenzorrendszer '

— Halbézatalapu szabalyozasi

rendszer _m
— CAN halézat biztositja az
osszekottetést
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A fedélzeti iranyitd rendszer megvalositasa

* A szabalyozo algoritmus implementalasanak
hardver- es szoftverkornyezete

— Célprocesszor: Freescale MPC555 (PHYTEC)
— Fejlesztékornyezet: MATLAB Simulink

— Az automatikus kodgeneralas folyamata:

« Real-Time Workshop — Target Language Compiler —
Embedded Target for Motorola MPC555 — Metrowerks
CodeWarrior
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A szabalyozas valos ideju tesztelese

« Hardware-in-the-loop teszt

MPC555 DS1103

Palyakovetés >

Y
Y

Szabalyozas

Start Helikopter

Idébélyeg «— Mérés 1<

Allapotbecsls +— Adatgytijtés

— A helikopter és a szenzorrendszer
emulalasa DS1103 egysegen
(Simulink segitségevel)

— Szabalyozas futtatasa valos E.]
idoben

— Repulési adatok monitorozasa és ol
utdlagos elemzése

2009.nov.24.




Eredmeények

* Az algoritmus valds idoben mukodik T=0.03s
mintaveteli idovel

* Az integralt iranyitas megvalositasa teszteles alatt
— Belteri probarepulesek

— Bovebb informaciok Kis Laszlo eldadasaban
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